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ABSTRAK

Pemograman kuadratik meropaksn swatu masalal pemrograman non  linier
dengan fumgsi tujuan berbentuk kuvadratik dan fungsi kendalanya berbentuk Tinder.
“asalah pemrograman non linier tersebur akan diselesaikan menggunakan Metode
Fungsi Peralty. Langkah pertama vang dilakukan adalab mengubalh masalal yang
berkendala menjadi masalzh tak berkendals denpan membentuk fungsi baru dimana
fungsi bary menpakan kombinasi dan fungsi objekuf dengan kendala-kendalanya.
Kemydian masalah yang ak berkendala tersebut diselesatkin dengan menggunakan
salah satu teknik optimast tak berkendala, vartu metade Stecpest Descent.

Kata kunci : Pemograman non linier, Metede Steepese Descont, Pendekatan dasar
L T

metode Fungsi Peralty, Metode Fungst Penalty Tnterior, Metode
Fungsi Pemaliv Fhsterior

iit



BABI

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Banvak permasalahan dalam kehidupan vang dapat dirumoskan ke dalum
hentuk model matematika, Salah sat bentuk permasalahan adalah bagaimana
mengoptimalkan fungsi tjuan dengan berbagai kendala vang dihadapi, Datam
permasalahan tersebut diharapkan dapat dican solusi optimal berdasarkan fungsi
abjektif dan kendala-kendalanya. Secara wmum optimasi didefimsikan sebagai
suaty langkah untuk menentekan hasil terbaik suato keadaan,

Tujuan dari masalah optimasi e sendini adalah  mengoptimasikan
imemaksimumkan atau memimmumkan) sebuah fungst f(fungsi tujuan) secara

wmurt ke bentuk masaleh optimasi, dapat ditulis sebaga benkut |
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Tentukan X'= 5 e
1
]
I
x|
meminimemkan atau memaksimumian ==X
vang memennhi kendala EfX) <0 =T e lim

) =0 e 152 5D
dengan x ¢ K adalah vektor berdimensi n, ffX) disebut fungsi objeltif yang
bernilai real, g4 adalah kendala pertaksamaen yang bemilar real, m adalab
jumlah kendala pertaksamaan, fiX) adalah kendala persamaan vang bernilui real

dan k adalsh pumlah kendals peessamagan.



Fentuk-hentuk pemrowaman nonlimer yvaitu pemrogrman kuadratik.
pemrograman  peometrik, pemrograman  stokhastik  dan lain-lain. Dalam
permasalaban ini akan dibahas mengenm pemrograman kuadratk, yeitn sty
miasalah pemrograman nonbinier dengan fungsi tujuan berbentuk kuadratk dan
finpst kendalanya berbentuk limier. Masalah pewmropraman kvadratk tersebut
akan diselesaikan denpan cara mentransformasikan masalah optimasi yang
hetkendala ke dalam formulasi tertenme sehingea solusinva dapat dican dengan
menvelesaikan  optimast  tak  berkendala.  Untuk  menyelesaikan - masalah

pemrograman kuadrasik ini digunakan metede lungsi penalty.

1.2 Perumusan Masalah
Bordasarkan latar belakang i atas, waka masalah pads penulisan o
adalah bapgaimana menentukan solust optimum suatn fungsi kuadrank desgan

kendala hecbentuk linter dengan menggunakan metode fungst penaliy.

1.3 Pembatasan Masalah
Uralam tulisan ini, masalah akan dibatasi dalam menvelesaikan program
minimisasi dengan fungsi twjoan berbentuk kvadratik dan fungsi kendala

berbentulk Tiniar,

1.4 Tujuan Penulisan
Tujuan penulisan tgas akhir i adalzh untuk menentukan solusi optimum
snate funest kuadratik dengan kendala berbentuk linier dengan menggunakan

metode Tings: penaliy.
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BARTY

PENUTUP

4.1 Kesimpulan

Berdasarkan lasil dar pembahasan, maka dapat ditarik kesimpulan
sghagai herikut ©

Uniuk  menvelesaikan  persoalan  pemopgraman  non  limer  dengan
mengeunakan Metode Fungsi Penaltv, langkah pertama yang dilakukan sdalal
mengubah masalah yang berkendaln menjadi masalsh tak berkendala dengan
membertuk suatn fungsi bans dimana fngsi bare tersebut merupakan kombinasi
dari fungsi objektf dengan kendala-kendalanys, Kemudian masaleh yang tak
berkendala tersebut disclesaikan dengan mengpumakan salah satu teknik optimasi
tak berkendala {Metode Steepest Descent).

Bentuk formulasi dan metede fungs: penalty tersebut adalal |

p, Metode Fungsi Penalty [ntenor

e = plin) = ) - 5 —

- g, )

Pada minimisasi g@{X. ) dan metode fungs penalty inleror uniuk o

yang monoton tumn, dengan re., = ¢-# dan 0= c <1 dimana k = 1, 2,
1, solusi yang diperoleh semuanya terletak pada daerah yang lnvak

dan konvergen ke solusi optimal dari masalah vang berkendala dengan

mengambil /. vang berlainan,
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b. Metode Fungsi Penalry Ekstenor
@X.n) =X +n Z[maxlg,{f}.ﬂi]'
1=l

Pada minimisasi (X, i) dan metode fngsi penalty cksterior untuk r
vang monatan naik, dengan ri. = -8 dan e > | dimana &= 1,2, ..,
n, solusi yang diperoleh semuanya terletak paida daerah yang tak layak
daer konvergen ke salust optimal dar masalzh yang herkendala dengan

mengambil /o yang berlainan.
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